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PrOfungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 
@ Motorische Lenkhiife fur Kraftfahrzeuge 

(§) Die Erfindung bezieht sich auf eine motorische Lenkhilfe 
fur Kraftfahrzeuge, bei der ein Htlfsdrehmoment uber ein 
Getriebe auf eine Lenkwelle (1) einwirkt und da$ Hilfsdreh- 
moment von einem durch den Drehwinkel bzw. dem Dreh- 
morrtent der Lenkwelle gesteuerten Servomotor ausgeht. 
ErFindungsgemaK sind zwei Sen/omotoren (5, 6) durch ein 
Differentiatgetnebe (7) mit der Lenkwelle (1) verbunden, 
wobei die Steuerung der Elektromotoren durch einen Me&- 
wertaufnehmer (8) an der Lenkwelle uber eine eiektronische 
Steuereinheit (9) erfolgt. 
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Beschreibung 

Die Erfindung bezieht sich auf eine motorische Lenk- 
hilfe ftir ICraftfahrzeuge, insbesondere auf eine beim 
Einparken wirksame Lenkhilfe, nach dem Oberbegriff 5 
des Paten tanspruches 1. 

Bekannt ist eine solche Lenkhilfe aus der 
DE 39 33 769 Al. Das Hilfsdrehmoment geht von einem 
in der Drehrichtung wechselbaren Servo- Elektromotor 
aus, dessen Drehrichtung and dessen Drehmoment 10 
durch einen Torsionssensor an der Lenkwelle gesteuert 
werden. Dieser ist zwischen einem oberen Lenkwellent- 
eil. auf dem das Lenkrad sitzt, und einem unteren Lenk- 
wellenteil, welcher aus einem Lenkgetriebe herausragt, 
angeordnet und weist eine GewindehOlse auf, die bei 15 
einer Relatiwerdrehung des oberen Lenkwellenteils ge- 
genuber dem unteren Lenkwellenteil eine axiale Ver- 
schiebung ausfiihrt imd dadurch eine Burstenverstel- 
lung des Servo- Elektromotors bewirkt 

Bei der im Fahrbetrieb standig wirksamen Servolen- 20 
kung nach der DE 34 24 309 C2 fuhrt die Relatiwerdre- 
hung des oberen LenkwellenteUs gegenQber einem un- 
teren Lenkwellenteil einer ebenfalls zweiteiligen Lenk- 
welle fiber eine elektrische Steuereinheit zur Schaltung 
eines in der Drehrichtung umkehrbaren Gleichstrom- 25 
Servomotors. 

Eine Servolenkung, bei der ein die Servounterstut- 
zung liefernder Elektromotor fiber eine Steuereinheit 
von einem Drehwinkelaufnehmer an der Lenkwelle ge- 
steuert wird, ist aus der DE 35 35 503 Al bekannt 30 

Die Umsetzung der elektromotorisch erzeugten 
Lenkkrafte in hydraulisch wirksame SteUkrafte ist in der 
DE 35 36 563 C2 beschrieben und schlieBlich ist aus der 
DE35 02 577A1 eine mechanische Kraftfahrzeugien- 
kung ohne Servounterstutzung bekannt, deren Oberset- 35 
zungsverhaltnis in zwei Stufen ffir den Fahrbetrieb und 
fur einen Parkierungsbetrieb umschaltbar ist. 

Die Aufgabe der Erfindung besteht darin, eine m5g- 
lichst kostengunstige Lenkhilfe zu schaff en, <tie vorzugs* 
weise aus einfachen handelsublichen Bauteilen zusam- 40 
mengesetzt und eventuell auch nur fttr eine Wirksam- 
keit im Parkierungsbereich ausgelegt ist 

Diese Aufgabe wird erfmdungsgemaB durch eine 
Ausbildung mit Merkmalen nach dem Kennzeichen des 
Patentanspruches 1 geldst. 45 

Der Vorteil einer solcfaen Ausbildung liegt vor allem 
darin^ daB die beiden Servomotoren, der Mefiwertauf- 
nehmer, die Steuereinheit und das Differentialgetriebe 
als Massenartlkel im Handel erhaltlich sind und somit 
eine relativ kostengunstige Hersteilung einer Lenkhilfe 50 
ermoglichen. Im gunstigsten Falle kann eine solche 
Lenkhilfe lediglich fur den Parkierungsbetrieb ausge- 
legt werden, so daB entsprechend klein dimensionierte 
Bauteile ffir den angestrebten Zweck verwendet wer- 
den kdnnen. Das Differentialgetriebe kann in einfach- 55 
ster Ausfuhrung aus Kunststoffteilen zusammengesetzt 
sein. 

Fur jede der beiden Drehrichtungen der Lenkwelle 
wird vorteilhaft ein elektrisch betriebener Servomotor 
vorgesehen. Der MeBwertaufnehmer an der Lenkwelle eo 
zeigt der Steuereinheit die Drehrichtung an, so daB die- 
se Steuereinheit den dieser Drehrichtung zugeordneten 
Servomotor ansteuert. Diese Ansteuerung kann auch in 
Abhangigkeit von dem auf die Lenkwelle ausgeubten 
Drehmoment erfolgen, so daB die Steuereinheit jeweils 65 
ein angepaBtes Drehmoment im Servomotor ausldst 
Mit relativ einfachen Mittein kann die Steuereinheit so 
ausgelegt werden, daB sie die Lenkhilfe erst bei einer 
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vorbestimmten niederen Raddrehzahl oder bei einem 
vorbestimmten Lenkdrehmoment aus IdsL 

Anstelle elektrischer Servomotore fur die Lenkhilfe 
sind nach einem anderen AusfOhrungsbeispiel der Erfin- 
dung hydraulische Antriebsmotoren vorgesehen, von 
denen je einer einer der beiden Drehrichtungen zuge- 
ordnet ist 

Auf der Zeichnung ist die Erfindung schema tisch dar- 
gestellL Auf dem oberen Ende einer Lenkwelle I ist das 
von Hand betEtigbare Lenkrad 2 befestigt Auf dem 
unteren Ende der Lenkwelle 1 sitzt ein Ritzel 3, welches 
mit der Zahnstange 4 einer tiblichen Zahnstangenlen- 
kung kSmmt. Zur Unterstfitzung der Lenkkrafte ist fur 
jede der beiden Drehrichtungen der Lenkwelle 1 ein 
elektrischer Servomotor 5 bzw. 6 vorgesehen- Es han- 
delt sich urn einfache Elektromotore mit regelbarer 
Drehzahl und regelbarem Drehmoment. Beide Elektro- 
motore 5 und 6 sind mit den koaxial zueinanderliegen- 
den Achsen der Kegeirader eines Differentialgetriebes 
7 verbunden, wobei diese KegelrSder mit einem auf der 
Lenkwelle 1 fest angeordneten Kegelrad in Eingriff ste- 
hen. Auf der Lenkwelle 1 ist auBerdem ein MeBwertauf- 
nehmer 8 angeordnet, welcher mit einer Steuereinheit 9 
verbunden ist, die fiber eine Stromquelle 10 mit Energie 
versorgt wird Der MeBwertaufnehmer 8 liefert vorteil- 
haft drehwinkelabhangige Impulse an die Rechnerein- 
heit 9, die ihrerseits einen der beiden, der jeweiligen 
Drehrichtung zugehdrigen Elektromotore 5 bzw. 6 mit 
einem die am Lenkrad 2 ausgeubten LenkkrHfte unter- 
stutzenden Drehmoment ansteuert. Der jeweils andere 
Elektromotor weist fur diese Drehrichtung einen Frei- 
lauf auf. Entsprechend ist der MeBwertaufnehmer an 
der Lenkwelle 1 als Drehmomentaufnehmer ausgebil- 
det, so daB die Steuereinheit 9 einen Antriebsmotor 5 
bzw. 6 mtt einem darauf abgestimmten Drehmoment 
Ml bzw. M2 und einer entsprechenden Drehzahl Nl 
bzw. N2 ansteuert. Diese Ansteuerung der Servomoto- 
ren 5 und 6 kann dabe! in der Steuereinheit 9 bei gerin- 
gen Lenkmomenten und/oder auch bei grdBeren Rad- 
drehzahlen blockiert sein, so daB die dargestellte Lenk- 
hilfe lediglich im Parkierungsbereich wirksam ist, wenn 
grdBere Lenkkrafte ffir die Lenkung des Fahrzeuges 
bendtigt werden. 

Bezugszeichenliste 

1 Lenkwelle 

2 Lenkrad 

3 Ritzel 

4 Zahnstange 

5 Servomotor 

6 Servomotor 

7 Differentialgetriebe 

8 MeBwertaufnehmer 

9 Steuereinheit 

10 Energiequelle 

Patentanspruche 

t. Motorische Lenkhilfe fur ICraftfahrzeuge, bei der 
ein Hilfsdrehmoment fiber ein Getriebe auf eine 
Lenkwelle einwirki und das Hilfsdrehmoment von 
einem durch den Drehwinkel der Lenkwelle ge- 
steuerten Servomotor ausgeht, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB wenigstens zwei Servomotoren (5, 6) 
durch ein Differentialgetriebe (7) mit der Lenkwel- 
le (1) verbunden sind, deren Steuerung durch einen 
MeBwertaufnehmer (8) an der Lenkwelle (1) fiber 
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eine elektronische Sieuereinheit (9) erfolgu 

2. Moiorische Lenkhilfe nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, daB wenigstens ein elektrisch be- 
triebener Servomotor (5» 6) fur jede der beiden 
Drehrichtungen der LenkweUe (1) vorgesehen ist. 5 
von denen je einer in jeder der beiden Drehrichtun- 
gen durch Signale des Mefiwertaufnehmers (8) 
iiber die elektronische Steuereinheit (9) angesteu- 
ert wird. 

3. Motorische Lenkhilfe nach den Anspruchen 1 10 
und 2, dadurch gekennzeichnet, da& ein Drehzahl 
und/oder Drehmoment-MeBwertaufnehmer mit ei- 
nem elektronischen, in Abhangigkeit von der Rad- 
drehzahl bzw. dem von Hand ausgeubten Lenk- 
drehmoment wirksamen Rechner verbunden isL 15 

4. Motorische Lenkhilfe nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzelchnet, daB filr jede der beiden Drehrich- 
tungen ein Hydromotor vorgesehen und durch das 
Differentialgetriebe (7) mit der Lenkwelle (1) sowie 
mit einer durch die Steuereinheit (9) gesteuerten 20 
Pumpe verbunden sind 
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